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Permasalahan transportasi seperti kemacetan, polusi suara dan udara, kecelakaan, 
tundaan, dan berbagai masalah keselamatan akan timbul jika kebutuhan akan 
pergerakan terus meningkat. Untuk mengatasi permasalahan tersebut adalah 
dengan membuat perancanaan transportasi yang baik, manajemen pengaturan lalu 
lintas yang baik, dan memahami pola pergerakan. Salah satu perencanaan yang 
dilakukan adalah dengan menggambarkan pola pergerakan menggunakan matrik 
asal tujuan (MAT). Penelitian ini bertujuan untuk mencari besarnya nilai β dan 
mengestimasi MAT tahun 2015 sehingga dapat diketahui jumlah pergerakan antar 
zonanya. Selain itu untuk mengetahui tingkat validitas dari arus lalu lintas hasil 
pemodelan dengan arus lalu lintas hasil pengamatan di lapangan. 
 
Penelitian ini dilakukan di kota Surakarta dengan membagi Surakarta menjadi 65 
zona yaitu 51 zona internal dan 14 zona eksternal. Model yang dipakai untuk 
mengestimasi MAT menggunakan model Gravity dengan batasan bangkitan dan 
tarikan. Pada model ini terdapat parameter β yang berfungsi sebagai faktor 
penentu besarnya nilai sebaran yang terjadi di setiap zona. Metode kalibrasi untuk 
memperoleh parameter β yang nantinya digunakan dalam perhitungan MAT hasil 
estimasi metode Inferensi Bayesian (dengan fungsi hambatan Tanner) adalah 
metode kalibrasi Newton-Raphson. Kalibrasi ini dilakukan dengan proses 
pengulangan sampai nilai parameter mencapai batas konvergensi menggunakan 
software Matlab. Nilai volume lalu lintas diperoleh dengan cara membebankan 
matriks baru dan memasukan arus hasil pengamatan (traffic count) ke dalam 
jaringan jalan dengan metode pembebanan User Equilibrium. Uji Validitas 
menggunakan koefisien Determinasi (R²). 
Dari hasil perhitungan dengan bantuan software Matlab, diperoleh nilai β  
seebesar -0,00034. Dan dari hasil perhitungan dengan bantuan EMME/3, 
diperoleh total jumlah pergerakan kota Surakarta pada tahun 2015 adalah 47549  
smp/jam. Tingkat validitas (R2) yang didapatkan adalah sebesar 0,803. 
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Department Faculty of Engineering, Sebelas Maret University Surakarta. 
Transportation problems such as congestion, air and noise pollution, accidents, 
delay, and various safety issues can be arise if the need for movement on the rise. 
To overcome these problems is to create good transportation planning 
management traffic settings are good, and understanding the patterns of 
movement. One of the planning is done is to describe the pattern of movement 
using a origin destination matrix (O-D Matrix). This research aimed to calculate β 
value and estimate O-D Matrix in 2015 so the inter-zone movement can be 
known. In addition, to determine the validation level by comparing traffic flow 
resulted from the model and observation. 
 
This research was conducted in Surakarta, by dividing Surakarta into 65 zones 
with 51 internal zones and 14 external zones. The model used to estimate O-D 
Matrix using Gravity model with trip generation and attraction constraint. On this 
model there are parameters β that function as determinants of the magnitude of the 
spread of values that occur in each zone. Calibration method for obtaining 
parameters β that are later used in the calculation method of estimation results O-
D Matrix Bayesian Inference (with Tanner barrier function) is the Newton-
Raphson method of calibration. The calibration is done with a repetition of the 
process until convergence is reached the limit parameter values using the Matlab 
software application help. The value of the traffic volume is obtained by way of 
imposing a new matrix and enter a stream of observations (traffic count) to the 
road network by the method of loading the User Equilibrium. Test Validation 
using the coefficient of Determination (R ²). 
 
The value of parameter β by using application software Matlab is -0,00034. The 
result of the calculation by using EMME/3 shows the total number of estimation 
of movement Surakarta in the year of 2015 is 47549 smp/jam with level of 
validation (R2) is 0,803. 
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dD  = Total pergerakan ke zona tujuan d 
iO  = Total pergerakan dari zona asal i 
di BA ,  = Faktor penyimbang untuk setiap zona asal i dan tujuan d 
F(cid)   = Fungsi faktor penghambat (biaya perjalanan)  
β  = Parameter dari model yang belum diketahui yang harus dikalibrasi 
C id   = Merupakan fungsi dari jarak, atau waktu atau biaya perjalanan. 
2R  = Koefisien determinasi 

Y  = Nilai y hasil pemodelan 
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Y  = Rata-rata y data pengamatan 
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